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  The previous reports discussed the fundamental idea of this system and the accuracies of 
distances and fixes estimated by this system on fixed points. 
  This paper provides some findings about the acuracy of this system in motion. 
  The transponder was hung from the boat. At the first, the boat was anchored and the 
examination  ship"Kakusui"  sailed near the boat and measured the distances and the angles, 
then the boat sailed slowly at about  1~2 knots and  "Kakusuri" tracked it and measured 
necessary items. 
 When the boat was anchored the measured fixes scattered in the range of  0.  01  NM  (about 
20 m)from calculated fixes. In the other case, the values of displacement of fixes were less 
than 0.02  NM  (about 37  m)and the mean value was  0.015  NM  (about 27 m). These values 
are equal to the variable error of Decca navigation system that is used as the senser of the 
ship's positioning and the results show that this system measure up to our expectation.
本 システ ムは移動す る水中物体 を,調 査船 で航走 し
なが ら超音波に よって距離 を測定 し,そ の位置 を確認
しなが ら連続的 に追跡す ることを目的 とす るものであ
る.第1報(中 根ほか,1984)に おいて システ ムの基
本 的な概念,構 成お よび基礎的な実験結果 について述
べ,第Ⅱ 報(中 根 ほか,1984)で は システ ムと水中物
体(ト ランスポンダ)を 固定 した状態での測定距離 と
それ に よる決定位置 との精度について報告 した。本報
では システムを移動 しなが ら,ト ランスポンダを固定
した場合 と移動 させ た場合 の測定精度 について評価 し
た結果 を報告 する.
測定
測 定 は前 報(Ⅱ)と 同様 に,本 シス テ ム に よ り基 準
線 の 両端 の マ イ ク ロホ ンA,Bか ら トラ ンス ポ ンダ ま
で の距 離AC,CBと マ イ ク ロホ ン間 の距 離ABを 測
定 した.一 方,約0.5～1分 間 隔 でA点 とC点(ト ラ ン
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ま　と　め
　水中物体追跡システムによる測定距離と測定位置の
精度について，本システムを移動させてトランスポン
ダを固定した場合と，両者をほぼ平行な針路で航走さ
せた場合の測定実験を行なった．固定したトランスポ
ンダの位置には測定距離が正確でも船位の誤差が含ま
れるから，その位置のプロットは1点に集中しないが，
システムによる測位と六分儀による測位の差は0．01海
里以下にすぎなかった．1両者航走中の場合の偏差と偏
位は，固定点での結果とほぼ同じかやや小さく，偏位
の平均値は19．8±17．1m（0。02海里）で，この値はデ
ッカ位置の不定誤差に相当する．
　実際の追跡では，船位センサとしてデッカシステム
を用いた場合の方が，その不定誤差が少ないから滑ら
かな船跡が描かれ，水中物体の移動状況はより実際に
近い形であらわされる．船位と水中物体の位置を結ん
だ線（方位線）は船首方向（ジャイロコース）を基準
とするから，基準線の方向と船首方向のずれが大きく
なれば，隣合う方位線が交叉する．また，偏差が大き
くて著しい偏位を生じたときも同様に方位線が交叉す
るから，プロットの状況から測定結果の良否が判別で
きる．
　以上の結果から，本システムの測位精度は，船位セ
ンサとして用いるデッカやロランCシステムの精度に
相当するもので，充分所期の目的を達し得るものと云
える．
　本研究に際し，装置の製作に御便宜を賜わった長崎
大学長保田正人教授，海洋情報科学講座日高昇教授，
鶴洋丸船長阿部茂夫教授，長崎丸船長矢田殖朗教授，
測定に御協力戴だいた鶴洋丸首席一等航海士秋重祐章
助教授，および練習船鶴洋丸と調査船鶴水の乗組員の
各位に深甚の謝意を表する．
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